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Rancang bangun dua lengan robot berjari merupakan salah satu robot yang banyak 
digunakan industri sebagai alat pemindah barang produksi. Pada pergerakan sendi 
lengan robot berjari dibutuhkan potensiometer yang berfungsi sebagai kontrol 
posisi untuk mengatur pergerakan motor servo. Dua lengan robot berjari terdapat 
dua bagian yaitu bagian dua lengan pengendali robot (Transmitter) dan dua lengan 
robot (Receiver). Dua lengan pengendali  (Transmitter)  berfungsi untuk 
mengendalikan dua lengan robot yang dipasang pada lengan manusia dan dua 
lengan robot (Receiver) berfungsi penggerak lengan robot. Lengan pengendali 
menggunakan potensiometer berjenis karbon sebagai sensor posisi. Potensiometer 
mengatur posisi servo dan motor dc sesuai dengan sinyal yang diberikan oleh 
potensiometer. Sinyal yang diberikan diproses di arduino mega 2560 sebagai 
mikrokontroler transmitter dan receiver. Untuk sistem komunikasi antara  
transmitter dan receiver menggunakan master-slave bluetooth HC-05.  
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CHOIRUNNISA PRATIWI 
0613 3032 0200 
ELECTRO ENGINEERING DEPARTEMENT 
ELECTRONIC ENGINEERING PROGRAM 
STATE OF POLYTECHNIC OF SRIWIJAYA 
 
Designed of two arm robot fingered are  one of robot who has used in many industry 
as moving object. On  movement of the joint arm robot there are two parts those 
are the two arms robot control (transmitter) and two arm robot (receiver)  needed 
potentiometers that serves as control a position to control the movement of servo. 
Two arms robot control (transmitter) serves to control two robotic arm mounted on 
human arms and two arm robot (receiver) serves locomotion robotic arm. Arms 
control using potentiometer carbon as a position .The round potentiometer is 
directly proportional to resistance. potentiometer regulated position servo and 
motor dc in accordance with signal given by potentiometer. Given signal processed 
in arduino mega 2560 as microcontroller transmitter and receiver . For a system 
of communication between transmitter and receiver using master-slave bluetooth 
HC-05 .  
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